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(§) Fahrzeugsteuerungseinrichtung 

@ Durch die vorliegende Erfindung wird eine Fahrzeugsteue- 
rungseinrichtung zum Steuern von Getriebestufen basierend 
auf in einem Navigation ssystem gespeicherten Information 
nen bereitgestellt, wobei unndtige Schaltvorgange in hdhere 
G triebegange unterdruckt werden, um eine zugige Be- 
schleunigung zu errnoglichen. Eine in Fahrtrichtung vor dem 
Fahrzeug befindiiche Kreuzung wird basierend auf den inn 
Mavigationssystem gespeicherten Stra&eninformationen er- 
faBt, wobei, wenn das Fahrzeug beim Einfahren in die 
Kreuzung verzogert wird, in Erwartung eines Beschleuni- 
gungsvorgangs beim Verlassen der Kreuzung im voraus 
gemaS der Fahrzeuggeschwindigkeit eine optimale Getrie- 
bestufe fur einen Beschleunigungsvorgang ausgewahlt wird. 
Dadurch wird das Erfordernis fur einen Schaltvorgang zu 
einem niedrigeren Getriebegang, bevor eine Beschleunigung 
■ durch Betatigen des Beschleunigungspedais bewirkt wird, 

Celimintert und ein zugiger Beschleunigungsvorgang ermog- 
licht. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfmdung betrifft Fahrzeugsteue- 
rungseinrichtungen und insbesondere Fahrzeugsteue- 
rungseinrichtungen zum Steuern von Getriebeuberset- 5 
zungsverhaltnissen von Automatik-Getriebevorrich- 
tungen einschlieBlich Stufengetrieben und stufenlos re- 
gelbaren Getrieben. 

Es wurde eine Steuerungseinrichtung fur ein Automa- 
tik-Getriebe mit einer Schalteinrichtung zum Andern 10 
von Steuerungsmustern fur ein Automatik-Getriebe in 
Abhangigkeit von Strafieninformationen bezuglich den 
aktueilen Umgebungsbedingungen des Fahrzeugs vor- 
geschlagen (JP-B-6-58141). 

Ein Fahrzeug trifft auf verschiedene Umgebungsbe- 15 
dingungen, z. B. Kreuzungen und Kurven, in denen hau- 
fig Beschleunigungs- und Verzogerungsvorgange aus- 
gefuhrt werden, wenn es auf StraBen fahrt, insbesondere 
auf StraBen in stadtischen Bereichen. Beispielsweise 
kann an einer Kreuzung unmittelbar nach einem Verzo- 20 
gerungsvorgang, der als Reaktion auf das rote Licht 
einer Verkehrsampel durchgefuhrt wurde, nach Auf- 
leuchten des grunen Lichts der Verkehrsampel ein Be- 
schleunigungsvorgang erforderlich seia Beim Durch- 
fahren einer Kurve sind normalerweise Fahrtfunktio- 25 
nen, z. B. das Einfahren in die Kurve mit einer vermin- 
derten Geschwindigkeit und das Verlassen der Kurve 
mit einer erhohten Geschwindigkeit erforderlich. 

In Fallen, wie beispielsweise in den vorstehend be- 
schriebenen Fallen, wurde, wie in Fig. 7 dargestellt, 30 
durch eine herkommliche Getriebestufensteuerung in 
eine Getriebeschaltstufe oder Getriebestufe fur einen 
hoheren Gang umgeschaltet, wenn das Fahr- oder Be- 
schleunigungspedal nicht betatigt oder aktiviert ist, um 
eine Verzogerung zu erhalten, und in eine Getriebestufe 35 
fur einen niedrigeren Gang, wenn das Beschleunigungs- 
pedal daraufhin betatigt oder aktiviert wird, bevor ein 
Beschleunigungsvorgang tatsachlich stattfindet DJi., es 
trat ein Problem auf, weil der Beschleunigungsvorgang 
nicht so ziigig und reaktionsschnell ausgefiihrt werden 40 
kann, wie der Fahrer dies beabsichtigt 

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, dieses 
Problem zu losen und eine Fahrzeugsteuerungseinrich- 
tung bereitzustellen, durch die bei StraBenbedingungen, 
bei denen Beschleunigungs- und Verzogerungsvorgan- 45 
ge als Serie von Fahrtfunktionen durchgefuhrt werden, 
unnotige Schaltvorgange zu hoheren Gangen unter- 
druckt werden, um Getriebeubersetzungsverhaltnisse 
so zu steuern, daB ein durch den Fahrer beabsichtigter 
geeigneter zugiger und hochgradig reaktionsschneller 50 
Beschleunigungsvorgang erhalten wird 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB wie nachste- 
hend beschrieben und durch die Merkmale der Patent- 
anspriiche gelost. 

Nachstehend wird unter Bezug auf die beigefugten 55 
Zeichnungen eine bevorzugte Ausfiihrungsform der Er- 
findung beschrieben; es zeigen: 

Fig. 1 ein Blockdiagramm zum Darstellen einer Aus- 
fiihrungsform einer erfindungsgemaBen Fahrzeugsteue- 
rungseinriohtung; 60 

Fig. 2 ein Systemdiagramm der Fahrzeugsteuerungs- 
einrichtung; 

Fig. 3 ein Diagramm einer Tabelle zum Steuern von 
Getriebestufen; 

Fig. 4 ein Ablaufdiagramm einer Routine fur eine 65 
Steuerung an einer Kreuzung; 

Fig. 5 ein Ablaufdiagramm einer Entscheidungsrouti- 
ne fur eine Steuerung an einer Kreuzung; 




Fig. 6 ein Bezugsdiagramm zum Darstellen de's Zu- 
sammenhangs zwischen Fahrzeugpositionen und Ge- 
triebestufen wahrend einer Durchfahrt durch eine 
Kreuzung; und 

Fig. 7 ein Bezugsdiagramm zum Darstellen des Zu- 
sammenhangs zwischen Fahrzeugpositionen und Ge- 
triebestufen wahrend einer Durchfahrt durch eine 
Kreuzung bei einer herkpmmlichen Getriebestufen- 
steuerung. 

Fig. 1 zeigt ein Blockdiagramm zum Darstellen einer 
Ausfiihrungsform einer erfindungsgemaBen Fahrzeug- 
steuerungseinrichtung. Fig. 2 zeigt ein Systemdiagramm 
der Fahrzeugsteuerungseinrichtung von Fig. 1. 

Die erfindungsgemaBe Fahrzeugsteuerungseinrich- 
tung 1 weist ein Navigationssystem 10, einen Automa- 
tik-Getriebe-(A/T-) Modusauswahlabschnitt 20, einen 
Fahrtzustanderfassungsabschnitt 30 und eine Getriebe- 
steuerungseinrichtung 40 auf. 

Das Navigationssystem 10 weist auf: einen Naviga- 
tionsverarbeitungsabschnitt 11, einen Datenspeicherab- 
schnitt 12, der als Einrichtung zum Speichern von Stra- 
Beninformationen dient, einen Abschnitt 13 zum Erfas- 
sen der aktueilen oder Ist-Position, einen Kommunika- 
tionsabschnitt 15, einen Eingabeabschnitt 16, einen An- 
zeigeabschnitt 17 und einen Audio- oder Sprachsignal- 
Ausgabeabschnitt 19. 

Der Navigationsverarbeitungsabschnitt 11 weist eine 
Zentraleinheit(CPU) 111 zum Ausfuhren verschiedener 
Funktions- oder Betriebsverarbeitungen, z. B. Naviga- 
tionsverarbeitungen, und zum Ausgeben der Ergebnisse 
dieser Verarbeitungen auf. Ein ROM-Speicher 112 und 
ein RAM-Speicher 113 sind uber Busleitungen, z. B. Da- 
tenbusse, mit der Zentraleinheit (CPU) 111 verbunden. 
Der ROM-Speicher 112 ist ein Festwertspeicher, in dem 
verschiedene Programme, z. B. Programme zum Abru- 
f en von Fahrtrouten oder -strecken fur einen Zielort, fur 
eine Fahrtfuhrung entlang der Fahrtstrecken und zum 
Festlegen eines Intervails, in dem eine Steuerung durch- 
gefuhrt werden soli, gespeichert sind. Der RAM-Spei- 
cher 113 ist ein Direktzugriffsspeicher, der als Arbeits- 
speicher dient, der durch die Zentraleinheit 111 verwen- 
det wird, um die verschiedenen Funktions- oder Be- 
triebsverarbeitungen auszuf uhren. 

Der Datenspeicherabschnitt 12 weist eine Karten- 
oder Tabellendatendatei, eine Kreuzungsdatendatei, ei- 
ne Knotendatendatei, eine StraBeninformationsdatei, ei- 
ne Foto- oder Bilddatendatei und Dateien fur andere 
Daten zum Speichern verschiedener Informationen 
uber jeden lokalen Bereich, z. B. Informationen uber 
Hotels und Tankstellen und uber Orte von Sehenswur- 
digkeiten auf. In diesen Dateien sind verschiedene Da- 
ten zum Suchen von Fahrtstrecken, Darstellen von Fuh- 
rungs- oder Leitansichten entlang den gesuchten Fahrt- 
strecken, Darstellen von Fotos und Diagrammen, durch 
die Kreuzungen und Fahrtstrecken gekennzeichnet 
sind, Darstellen des bis zur nachsten Kreuzung zu fah- 
renden Streckenabschnitts und der an der nachsten 
Kreuzung zu fahrenden Richtung und zum Ausgeben 
anderer Fuhrungs- oder Leitinf ormationen an einen An- 
zeigeabschnitt 17 und den Audio- oder Sprachsignal- 
Ausgabeabschnitt 19 gespeichert 

Unter den in diesen Dateien gespeicherten Informa- 
tionen werden die Dateien, in denen Kreuzungsdaten, 
Knotendaten und StraBeninformationen gespeichert 
sind, wahrend einer normalen Navigation fur die Fahrt- 
streckensuche verwendet In diesen Dateien sind Stra- 
Benmerkmale, wie beispielsweise StraBenbreiten und 
-steigungen, StraBenoberflachenzustande, Krtimmungs- 
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radien* von Kurven, Kreuzungen, T-formige Kreuzun- 
gen, die Anzahl von Fahrspuren, Positionen, wo die 
Anzahl der Fahrspuren abnimmt, Einfahrten in Kurven, 
Schienenkreuzungen, geneigte Auf- oder Zufahrt en zu 
Autobahnen oder Highways, Mauthauschen oder -stel- 
len auf Autobahnen oder Highways, Punkte, wo die 
StraBenbreite sich verengt, bergab fuhrende StraBen 
und bergauffuhrende StraBen, gespeichert 

Zum Speichern dieser Dateien werden verschiedene 
Speichervorrichtungen verwendet, wie beispielsweise 
Disketten, Festplatten, CD-ROM-Speicher, optische 
Platten, Magnetbander, IC-Karten und optische Karten. 
Obwohl fur diese Dateien vorzugsweise Vonichtungen 
mit hoher Speicherkapazitat verwendet werden, z. B. 
CD-ROM-Speicher, konnen fur einzelne Daten, z.B. 
Dateien fur andere Daten und Daten fur jeden iokalen 
Bereich, IC-Karten verwendet werden. Der vorstehend 
beschriebene Navigationsverarbeitungsabschnitt 1 1 
und der Datenspeicherabschnitt 12 als StraBeninforma- 
tionsspeichereinrichtung bilden eine StraBeninforma- 
tionserfassungseinrichtung. 

Der Ist-Positionserfassungsabschnitt 13 weist einen 
GPS-Empfanger 131, einen geomagnetischen Sensor 
132, einen Abstandsensor 133, einen Lenkwinkelsensor 
134, einen Baken- oder Leitstrahlsensor 135 und einen 
Gyrosensor 136 auf. Der GPS-Empfanger 131 ist eine 
Vorrichtung zum Empfangen elektrischer Wellen oder 
Signale von einem kunstlichen Satelliten, urn die Fahr- 
zeugposition zu erfassen. Der geomagnetische Sensor 

132 erfaBt das Erdmagnetfeld, urn die Richtung zu be- 
stimmen, in die das Fahrzeug fahrt Ais Abstandsensor 

133 konnen MeBvorrichtungen zum Erfassen und Zah- 
len der Anzahl von Radumdrehungen oder MeBvorrich- 
tungen zum Erfassen der Beschleunigung und zum zwei- 
fachen Integrieren der Beschleunigung oder andersarti- 
ge MeBvorrichtungen verwendet werden. Als Lenkwin- 
kelsensor 134 kann beispielsweise ein optischer Dreh- 
sensor, ein Drehwid erst and oder eine ahnliche Vorrich- 
tung verwendet werden. Fur diesen Zweck kann jedoch 
auch ein an einem Radabschnitt angeordneter Winkel- 
sensor verwendet werden. Der Baken- oder Leitstrahl- 
sensor 135 empfangt Positionsinformationen von an 
StraBen angeordneten Baken. Der Gyrosensor 136 be- 
steht aus einem GasratenkreiselkompaB, einem Glasfa- 
serkreiselkompaB oder einer ahnlichen Vorrichtung, 
durch die die Winkelgeschwindigkeit des Fahrzeugs er- 
faBt und durch Integrieren der Winkelgeschwindigkeit 
die Fahrtrichtung des Fahrzeugs bestimmt wird. 

Der GPS-Empfanger 131 und der Baken- oder Leit- 
strahlsensor 135 des Ist-Positionserfassungsabschnitts 
13 konnen jeweils unabhangig eine Positionsmessung 
durchfuhren. Ansonsten wird die Absolutposition des 
Fahrzeugs (Fahrzeugposition) durch Kombinieren eines 
durch den Abstandsensor 133 erfaBten Abstands und 
einer durch den geomagnetischen Sensor 132 und den 
Gyrosensor 136 erfaBten Richtung oder durch Kombi- 
nieren eines durch den Abstandsensor 133 erfaBten Ab- 
stands und eines durch den Lenkwinkelsensor 134 erfaB- 
ten Lenkwinkels erfaBt- 

Der Kommunikationsabschnitt 15 ist verantwortiich 
fur die Obertragung und den Empfang verschiedener 
Daten zu bzw. von einem FM-Sender, einem Telefon- 
netz oder einer ahnlichen Einrichtung, und empfangt 
beispielsweise verschiedene Daten von einem Informa- 
tionszentrum oder einer ahnlichen Einrichtung, z. B. 
StraBeninformationen, wie beispielsweise Verkehrst- 
stockungen oder -staus und Informationen iiber Ver- 
kehrsunfalle. 



Der Eingabeabschnitt 16 ist so konfiguriert, daB bei 
Fahrtbeginn die aktuelle oder Ist-Position korrigiert 
und ein Zielort eingegeben werden kann. B ispielsweise 
kann der Eingabeabschnitt 16 so konfiguriert sein, daB 
s er ein Sensorfeld aufweist, das auf einem Bildschirm 
einer Sichtanzeige angeordnet ist, die den Anzeigeab- 
schnitt 17 bildet, und durch das durch Beriihren von auf 
dem Bildschirm dargestellten Tasten und Mentis Infor- 
mationen eingegeben werden konnen, oder der Einga- 

io beabschnitt kann eine Tastatur, eine Maus, einen Strich- 
markierungs- oder Strichcodeleser, einen Licht- oder 
Leuchtstift oder eine Fernbedienung fur einen Remote- 
Betrieb aufweisen. 
Der Anzeigeabschnitt 17 zeigt verschiedene Informa- 

15 tionen an, z. B. eine Betriebs- oder Funktionsanleitung, 
Betriebs- oder Funktionsmenus, Funktionstasten, eine 
Fahrtstrecke zu durch den Benutzer geeignet gesetzten 
Fiihrungs- oder Leitpositionen und Leit- oder Fuh- 
rungsansichten entlang der zu fahrenden Fahrtstrecke. 

20 Als Anzeigeabschnitt 17 verwendbare Vorrichtungen 
sind beispielsweise eine Elektronenstrahlrohren-(CRT- 
)Sichtanzeige, eine Flussigkristall-Sichtanzeige (LCD), 
eine Piasma-Sichtanzeige und eine Hologrammvorrich- 
tung,die Hologramme auf die Frontscheibe projiziert 

25 Ein Audio- oder Sprachsignal- Eingabeabschnitt 18 
besteht aus einem Mikrofon oder einer ahnlichen Ein- 
richtung und ermoglicht die akustische Eingabe erfor- 
derlicher Informationen. Der Audio- oder Sprachsignal- 
Ausgabeabschnitt 19 weist einen Sprachsynthetisator 

30 und einen Lautsprecher auf und gibt durch den Sprach- 
synthetisator synthetisierte akustische oder Sprachsi- 
gnal- Leit- oder Fuhrungsinformationen aus. AuBer den 
durch den Sprachsynthetisator synthetisierten Sprachsi- 
gnalen kdnnen verschiedenartige Leit- oder Fiihrungs- 

35 informationen im voraus auf einem Magnetband aufge- 
zeichnet und durch den Lautsprecher ausgegeben wer- 
den. Alternativ konnen die durch den Sprachsynthetisa- 
tor synthetisierten Sprachsignale mit den Sprachsigna- 
len vom Band kombiniert werden. 

40 In einem solchen Navigationssystem 10 besteht eine 
Fahrzeugpositionserfassungseinrichtung aus dem Ist- 
Positionserfassungsabschnitt 13, und eine StraBeninfor- 
mationserfassungseinrichtung wird durch den Daten- 
speicherabschnitt 12 gebildet AuBerdem wird eine Stra- 

45 Benmerkmalbestimmungseinrichtung durch den Daten- 
speicherabschnitt 12, den Ist-Positionserfassungsab- 
schnitt 13 und den Navigationsverarbeitungsabschnitt 
11 gebildet 

Ferner wird eine Einrichtung zum Festlegen eines 

50 Steuerintervails durch den Ist-Positionserfassungsab- 
schnitt 13, den Datenspeicherabschnitt 12 und den Navi- 
gationsverarbeitungsabschnitt 11 gebildet 

Ein Interval! in Fahrtrichtung vor dem Fahrzeug, in 
dem eine Steuerung ausgefuhrt werden soil, wird durch 

55 den Navigationsverarbeitungsabschnitt 11 basierend 
auf der durch den Ist-Positionserfassungsabschnitt 13 
erfaBten Fahrzeugposition und der durch die StraBenin- 
formationserfassungseinrichtung erfaBten StraBenin- 
formation festgelegt Ein Intervall, in dem eine Steue- 

60 rung ausgefuhrt werden soil, ist das nachste Intervall 
von Intervallen der zu fahrenden StraBen, in dem erwar- 
tet wird, daB Verzogerungs- und Beschleunigungsvor- 
gange des Fahrzeugs als Serie von Fahrfunktionen 
durchgefiihrt werden. Beispielsweise kann eine Kreu- 

65 zung oder eine Kurve als solches Intervall betrachtet 
werden. 

Insbesondere ist ein Mittelpunkt P einer Kreuzung als 
ein Bezugspunkt gekennzeichnet, und ein Intervall, das 
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sich von einer Position 10 Meter vor dem Punkt fiber 
eine Strecke von 20 Meter in Richtung Kreuzungsaus- 
fahrt erstreckt, wird als Interval] e festgelegt, in dem 
eine Steuerung durchgefiihrt werden soil Im Fall einer 
Kurve kann ein Begrenzungs- oder Schnittpunkt oder 
der tiefste oder auBerste Punkt der Kurve als Bezugs- 
punkt verwendet werden, um vor und hinter einem sol- 
chen Punkt vorgegebene Abstande und dadurch ein In- 
tervall festzulegen, in dem eine Steuerung ausgefuhrt 
werden soil. 

Der Ausdruck "eine zu fahrende StraBe" bezeichnet 
eine als Fahrtstrecke oder -kurs fiir das Fahrzeug fest- 
gelegte StraBe, wenn eine Fahrtstrecke festgesetzt ist, 
und bezeichnet eine voraussichtlich oder erwartungsge- 
maB zu fahrende StraBe, wenn das Fahrzeug beispiels- 
weise geradeaus fahrt, wenn keine Fahrtstrecke festge- 
setzt ist Durch Bereitstelien einer Einrichtung zum Er- 
fassen einer gefahrenen Fahrtstrecke zum Suchen oder 
Erfassen einer solchen zu fahrenden StraBe, kann eine 
zu fahrende StraBe praziser festgelegt und die Steuer- 
barkeit verbessert werden. 

Der Automatik-Getriebe-{A/T-)Modusauswahlab- 
schnitt 20 ist ein spater beschriebener Funktionsab- 
schnitt zum Auswahlen eines Getriebemodus in einem 
Abschnitt zum Bestimmen einer Getriebestufe. Fur den 
Erfassungsabschnitt 20 werden ein Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssensor 31 als Fahrzeuggeschwindigkeitserfas- 
sungseinrichtung, ein Bremsensensor 32 als Fahrtfunk- 
tionserfassungseinrichtung, ein Beschleunigungspedal- 
sensor 33, ein Blinkersensor 34 und ein Drosselklappen- 
offnungssensor 35 verwendet Der Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssensor 31 erfaBt eine Fahrzeuggeschwindigkeit 
V, der Bremsensensor 32 erfaBt den aktivierten und den 
nicht-aktivierten Zustand der Bremse, der Beschleuni- 
gungspedalsensor 33 erfaBt die Stellung bzw. den Beta- 
tigungsgrad a des Beschleunigungspedals, der Blinker- 
sensor 35 erfaBt den aktivierten und den nichtaktivier- 
ten Zustand des Blinkers und der Drosselklappenoff- 
nungssensor 35 erfaBt den Drosselklappenoffnungsgrad 
9. AuBerdem kann der Fahrtzustanderfassungsabschnitt 
30 verwendet werden, um, unabhangig davon, ob ein 
Temporegler oder Tempostat aktiviert ist oder nicht, 
ein Licht eingeschaltet ist oder nicht und der Scheiben- 
wischer aktiviert ist oder nicht, das Obersetzungsver- 
haltnis zu erfassen. 

Die Steuerungseinrichtung 5 empfangt ein Fahrzeug- 
geschwindigkeitssignal, ein Beschleunigungspedalstel- 
lungssignal vom Beschleunigungspedalsensor, ein Dros- 
selklappenoffnungssignal vom DrosseLklappensensor, 
Signale, die den aktivierten bzw. den nicht-aktivierten 
Zustand der Bremse anzeigen, vom Bremsensensor, Si- 
gnale, die den aktivierten bzw. den nicht-aktivierten Zu- 
stand des Blinkers anzeigen, vom Blinkersensor und 
StraBeninformationen vom Navigationssystem 10. Au- 
Berdem wird die Absicht des Fahrers, einen Verzoge- 
rungsvorgang auszufuhren, basierend auf den Signalen, 
die den aktivierten bzw. den nicht-aktivierten Zustand 
der Bremse anzeigen, und den Signalen, die den aktivier- 
ten bzw. den nicht aktivierten Zustand des Blinkers an- 
zeigen, bestatigt 

Die Steuerungseinrichtung 5 steuert die Motorlei- 
stung basierend auf der erf aBten Fahrzeuggeschwindig- 
keit V und dem Betatigungsgrad a des Beschleunigungs- 
pedals und ahnlichen Informationen, steuert eine Mo- 
torsteuerungseinrichtung 6, definiert einen oberen Ge- 
triebestufen-Grenzwert in einem Intervall, in dem eine 
Steuerung ausgefuhrt werden soli, basierend auf den 
vom Navigationsverarbeitungsabschnitt 11 zugefuhrten 
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StraBeninformationen, und gibt ein Signal,.durch das die 
Getriebestufen gesteuert werden, an eine spater be- 
schriebene Getriebesteuerungseinrichtung 40 aus. 
Diese Steuerungseinrichtung 5 bildet eine Getriebe- 
5 stufensteuerungseinrichtung, die den durch die Getrie- 
besteuerungseinrichtung 40 definierten oberen Getrie- 
bestufen-Grenzwert reguliert oder einstellt 

Diese Steuerung zum Regulieren des oberen Getrie- 
bestufen-Grenzwertes wird basierend auf einer in Fig. 3 

10 durch ein Diagramm dargestellten Tabelle zum Regulie- 
ren oder Einstellen von Getriebestufen ausgefuhrt Die 
Tabelle zum Regulieren oder Einstellen von Getriebe- 
stufen wird festgelegt, um zu versuchen, eine optimale 
Getriebestufe fiir eine Beschleunigung unter Bezug auf 

15 die Fahrzeuggeschwindigkeit auszuwahlen. Die Inhalte 
der Tabelle konnen basierend auf bestimmten Faktoren, 
z. B. der Steigung der StraBe, dem Fahrzeugtyp, dem 
Fahrzeuggewicht, der Art der BCreuzung, der Anzahl 
von an der Kreuzung kreuzenden Fahrspuren und dar- 

20 auf, ob das Fahrzeug nach links oder nach rechts drehen 
soli, geandert werden. Beispielsweise kann die Tabelle 
im Fall einer bergaufftihrenden StraBe so geandert wer- 
den, daB die Steuerung relativ schnell ausgefuhrt wird, 
um eine Schaltstufe fiir einen niedrigeren Gang einzu- 

25 stellen. 

Die Steuerungseinrichtung 5 bestatigt die Position 
des Fahrzeugs und reagiert, wenn das Fahrzeug in ein 
Intervall eintritt, in dem eine Steuerung ausgefuhrt wer- 
den soil, auf einen Obergang von einem aktivierten Zu- 

30 stand auf einen nicht-aktivierten Zustand des Beschleu- 
nigungspedals durch Definieren eines oberen Getriebe- 
stufen-Grenzwertes bezuglich der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit V zu diesem Zeitpunkt basierend auf der vorste- 
hend beschriebenen Tabelle zum Regulieren oder Ein- 

35 stellen von Getriebestufen. Zu diesem Zeitpunkt findet, 
wenn die Getriebestufe des derart definierten oberen 
Grenzwertes niedriger ist als die aktuell eingestellte 
Getriebestufe, ein Schaltvorgang zu einem niedrigeren 
Gang statt, und die Motorbremse wird aktiviert In die- 

40 sem Fall wird, weil die Absicht einer Verzdgerung durch 
den Obergang des Beschleunigungspedals bereits besta- 
tigt wurde, durch den Schaltvorgang zu einem niedrige- 
ren Gang nur ein geringes storendes oder unangeneh- 
mes Gefiihl verursacht 

45 Wenn das Fahrzeug in ein Intervall eintritt, in dem 
eine Steuerung ausgefuhrt werden soli, und das Be- 
schleunigungspedal nicht aktiviert ist, stellt der nicht-ak- 
tivierte Zustand des Beschleunigungspedals nicht not- 
wendigerweise die Absicht dar, eine Verzdgerung aus- 

50 zufuhren. Dann wird die Absicht, einen Verzogerungs- 
vorgang auszufuhren, durch andere Funktionen besta- 
tigt Beispielsweise kann die Steuerung zum Einstellen 
des oberen Getriebestufen-Grenzwertes basierend dar- 
auf beginnen, daB die Bremse betatigt bzw. akuviert 

55 oder der Blinker eingeschaltet wird 

Wie in Fig. 2 dargestellt, weist die Automatik-Getrie- 
bevorrichtung 4 ein Automatik-Getriebe 41 (bei der 
vorliegenden Ausfuhrungsform ein mehrstufiges Ge- 
triebe mit flinf Getriebestufen), ein Stellglied 42 zum 

60 Einstellen von Getriebeubersetzungsverhaltnissen (bei 
der vorliegenden Ausfuhrungsform eine Hydraulik- 
steuerungsschaltung zum Einstellen von funf Getriebe- 
stufen) und eine Getriebesteuerungseinrichtung 40 zum 
Ausgeben eines Aktivierungssignals an das Stellglied 42 

55 auf. Die Getriebesteuerungseinrichtung 40 empfangt 
das Fahrzeuggeschwindigkeitssignal, das Beschleuni- 
gungspedalstellungssignal vom Beschleunigungspedal- 
sensor und das Drosselklappenoffnungssignal vom 
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Drosselklappensensor. Die Kommunikation zwischen 
der Getriebesteuerungseinrichtung 40 und der Motor- 
steuerungseinrichtung 6 wird nach Erfordernis ermdg- 
licht. 

Die Getriebesteuerungseinrichtung 40, die eine Ein- 
richtung zum Einstellen des GetriebeQbersetzungsver- 
haltnisses bildet, bestimmt die auszuwahlende Getriebe- 
stufe unter Verwendung beispieisweise einer Datenta- 
belle zum Bestimmen der Getriebestufe basierend auf 
dem Drosselklappenoffnungsgrad und der Fahrzeugge- 
schwindigkeit (Getriebestufentabelle). Fur die Getrie- 
bestufentabeile werden ein Normaimodus, ein Lei- 
stungsmodus, ein Modus fur eine geneigte StraBe und 
ahnliche Modi bereitgestellt und konnen durch den Fah- 
rer nach Wunsch oder durch eine Steuerung in Abhan- 
gigkeit von den StraBenbedingungen geschaltet werden. 

AuBerdem werden, wenn ein Getriebestufensteuersi- 
gnai von der Steuerungseinrichtung 5 zugefuhrt wird, 
die Getriebestufen innerhalb des regulierten Bereichs 
gesteuert Auch wenn die Getriebesteuerungseinrich- 
tung 40 beispieisweise entschieden hat, den funften Ge- 
triebegang zu verwenden, wird ein dem Stellglied 4 zu- 
gefiihrtes Befehlssignal nur im Bereich von einem ersten 
Getriebegang bis zu einem vierten Getriebegang ausge- 
geben, wenn die Steuerungseinrichtung den vierten Ge- 
triebegang ais oberen Grenzwert gesetzt hat Ein in 
einem solchen Bereich festgeiegtes Befehlssignal wird 
dem Stellglied 42 zugefuhrt, urn das GetriebeQberset- 
zungsverhaltnis einzustellen. 

Nachstehend wird ein durch die Steuerungseinrich- 
tung bezuglich den Getriebestufen ausgefuhrter Steue- 
rungsablauf fur den Fall, daB das Fahrzeug eine Kreu- 
zung durchfahrt, unter Bezug auf die in Fig. 4 und 5 
dargestellten Ablaufdiagrarnrne beschrieben. 

Zunachst wird die Fahrzeugposition durch den 1st- 
Positionserfassungsabschnitt 13 erfaBt und die Annahe- 
rung an eine Kreuzung bezuglich der Fahrzeugposition 
bestatigt Daraufhin wird ein Intervall e, in dem eine 
Steuerung ausgefiihrt werden soil, zwischen Positionen 
vor und hinter einem Bezugspunkt P in der Kreuzung 
(Kreuzungsknoten) festgelegt, die vom Bezugspunkt urn 
vorgegebene Abstande in Fahrtrichtung beabstandet 
sind (Schritt S10). Nachdern das Intervall e, in dem die 
Steuerung ausgefuhrt werden soil, festgelegt ist, wird 
mit der Steuerung fur einen Kreuzungsbereich begon- 
nen (Schritt S20) (Fig. 5). 

Durch Erfassen der Fahrzeugposition wird festge- 
stellt, ob das Fahrzeug in das Intervall eingefahren ist, in 
dem die Steuerung ausgefuhrt werden soli, oder nicht 
(Schritt S201). Wenn das Fahrzeug sich nicht im Inter- 
vall e befindet (d L, wenn die Antwort bei Schritt S201 
NEIN lautet), kehrt die Verarbeitung zum Hauptpro- 
gramm zuruck. Wenn das Fahrzeug sich im Intervall e 
befindet (d. Il, wenn die Antwort bei Schritt S201 JA 
lautet), wird die Fahrzeuginformation erfaBt (Schritt 
S203). Die Fahrzeuginformaton umfaBt die aktuelle Ge- 
triebestufe, die Fahrzeuggeschwindigkeit V, Informatio- 
nen daruber, ob das Beschleunigungspedal auf den akti- 
vierten oder den nicht-aktivierten Zustand eingestellt 
ist, und daruber, ob die Brernse auf den aktivierten oder 
den nicht-aktivierten Zustand eingestellt ist 

Daraufhin wird festgestelit, ob das Beschleunigungs- 
. pedal auf den nicht-aktivierten Zustand eingestellt ist 
oder nicht (Schritt S205). Wenn das Beschleunigungspe- 
dal auf den aktivierten Zustand eingestellt ist (d. rL, 
wenn die Antwort bei Schritt S205 NEIN lautet), schrei- 
tet die Verarbeitung zu Schritt S215 fort 

Wenn das Beschleunigungspedal nicht aktiviert ist 



(cL h., wenn die Antwort bei Schritt S205 J A lautet), wird 
basierend auf der Fahrzeuggeschwindigkeit V und der 
in Fig. 3 als Diagramm dargestellten Tabelle zum Regu- 
lieren der Getriebestufen ein oberer Getriebestufen- 
5 Grenzwert bestimmt 

Daraufhin wird festgestelit, ab die Brernse aktiviert ist 
oder nicht (Schritt S209) . Wenn die Brernse aktiviert ist 
(d. h„ wenn die Antwort beiSchritt S209 JA lautet), wird 
festgestelit, daB der Fahrer eher oder eindeutiger die 

io Absicht hat, einen Verzogerungsvorgang auszufiihren, 
als wenn das Beschleunigungspedal aktiviert oder beta- 
tigt ist In diesem Fall wird der bei Schritt S207 bestimm- 
te obere Getriebestufen-Grenzwert unverandert als ein 
Getriebestufenbefehlswert festgelegt. 

15 Wenn die Brernse nicht aktiviert ist (d. h„ wenn die 
Antwort bei Schritt S209 NEIN lautet), wird, weil nicht 
ausreichend oder eindeutig festgestelit wurde, daB der 
Fahrer beabsichtigt, einen Verzogerungsvorgang aus- 
zufiihren, festgestelit ob bei Schritt S207 zum Regulie- 

20 ren von Getriebestufen der zweite Getriebegang fest- 
gelegt wurde oder nicht (Schritt S211). Dies ist eine 
Vorbereitung, die hinsichtlich der GroBe des StoBes 
oder Rucks, der bei einer Ganganderung auftritt und 
eines unangenehmen oder storenden Gefiihls vorge- 

25 nommen wird, das durch das Fahrzeugverhalten verur- 
sacht wird, wenn die Getriebestufe auf den zweiten Ge- 
triebegang eingestellt wird, weil die Absicht des Fahrers 
nicht bestatigt wurde. 
Wenn die Getriebestufe nicht auf den zweiten Getrie- 

30 begang eingestellt ist (d. k, wenn die Antwort bei Schritt 
S21 1 NEIN lautet), wird der bei Schritt S207 bestimmte 
obere Getriebestufen-Grenzwert unverandert als Be- 
fehlswert verwendet AuBerdem kann das Fahrzeug in 
diesem Fall die Kreuzung durchfahren, indern es durch 

35 seine Tragheit angetrieben wird, wobei das Beschleuni- 
gungspedal auf den nicht-aktivierten Zustand eingestellt 
ist 

Wenn der zweite Getriebegang eingestellt ist (d. h, 
wenn die Antwort bei Schritt S21 1 J A lautet), wird der 

40 obere Getriebestufen-Grenzwert auf den dritten Ge- 
triebegang geandert (Schritt S213). AnschlieBend wird 
der bei den Schritten S207 und S213 bestimmte obere 
Getriebestufen-Grenzwert an die Getriebesteuerungs- 
einrichtung 40 ausgegeben (Schritt S219), und die Verar- 

45 beitung kehrt zum Hauptprogramm zuruck. 

Wenn bei Schritt S205 festgestelit wurde, daB das 
Beschleunigungspedal aktiviert ist, wird festgestelit, ob 
die Schritte S207 bis S213 im Intervall e bereits ausge- 
fuhrt wurden oder nicht (Schritt S215). Wenn dies der 

so Fall ist (dh., wenn die Antwort bei Schritt S215 J A 
lautet), bedeutet dies, daB der Verzogerungsvorgang fiir 
das Durchfahren der Kreuzung bereits abgeschlossen 
ist und der Fahrer das Fahrzeug beschleunigen kann. 
Daher wird ein oberer Getriebestufen-Grenzwert ba- 

55 sierend auf der Fahrzeuggeschwindigkeit V und der in 
Fig. 3 als Diagramm dargestellten Tabelle zum Einstel- 
len der Getriebestufen bestimmt (Schritt S217). 

Der bei Schritt S217 bestimmte obere Getriebestu- 
fen-Grenzwert wird an die Getriebesteuerungseinrich- 

60 tung ausgegeben (Schritt S219), und die Verarbeitung 
kehrt zum Hauptprogramm zuruck. 

Wenn die Schritte S207 bis S203 nicht ausgefuhrt 
wurden (d. h, wenn die Antwort bei Schritt S215 NEIN 
lautet), kehrt die Verarbeitung zum Hauptprogramm 

65 zuruck. Dies bedeutet, daB das Fahrzeug die Kreuzung 
mit betatigtem oder aktiviertem Beschleunigungspedal 
durchfahren hat und ein Verzogerungs- und ein Be- 
schleunigungsvorgang nicht als Serie von Fahrfunktio- 
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nen durchgef uhrt wurden. 

Die Getriebesteuerungseinrichtung 40 wahlt eine Ge- 
triebestufe basierend auf der Fahrzeuggeschwindigkeit 
V und einer normalen Tabelle fiir die Getriebestufen 
aus, vergleicht die Getriebestufe mit dem bei Schritt 
S219 als Befehlswert aus gegebenen oberen Getriebe- 
stuf en-Grenzwert und wahlt die Getriebestufe des nied- 
rigsten Getriebegangs aus. Daraufhin gibt sie ein Be- 
fehlssignal an das Stellglied 42 aus, so daB die zuletzt 
ausgewahlte Getriebestufe eingestellt wird Durch diese 
Steuerung findet in Abhangigkeit von der Fahrzeugge- 
schwindigkeit ein Schaltvorgang zu einem niedrigeren 
Getriebegang statt, wenn die zuletzt ausgewahlte Ge- 
triebestufe niedriger ist als die aktuell eingestellte Ge- 
triebestufe. Dadurch kann eine Antriebskraft gemaB der 
Absicht des Fahrers eingestellt und ztigig aus einer 
Kreuzung herausgef ahren werden. 

Der vorstehend beschriebene Steuerungsablauf kann 
entweder durch die Getriebesteuerungseinrichtung 40 
oder durch den Navigationsverarbeitungsabschnitt 11 
ausgefuhrt werden, und alternativ kann eine Anordnung 
verwendet werden, bei der die Steuerungseinrichtung 5, 
die Getriebesteuerungseinrichtung 40 und der Naviga- 
tionsverarbeitungsabschnitt 11 jeweils fur einen Teil ei- 
ner soichen Steuerung verantwortlich sind 

Die vorstehend beschriebene Getriebestufensteue- 
rung fiihrt zu nachstehend beschriebenen Operationen 
oder Betriebsfunktionen eines Fahrzeugs. Wie in Fig. 6 
dargestellt, wird ein Fahrzeug, das in ein Intervall einge- 
treten ist, in dem eine Steuerung ausgefuhrt werden soil, 
als Ergebnis eines durch Deakrivieren des Beschleuni- 
gungspedals verursachten Schaltvorgangs zu einem 
niedrigeren Getriebegang verzogert Zu diesem Zeit- 
punkt wird eine optimale Getriebestufe fiir einen nach- 
sten Beschleunigungsvorgang gemaB der Geschwindig- 
keit des fahrenden Fahrzeugs eingestellt. Dadurch be- 
ginnt, wenn das Beschleunigungspedal aktiviert wird, 
nachdem das Fahrzeug die Kreuzung durchfahren hat 
bzw. aus der Kreuzung heraus fahrt, sofort ein Be- 
schleunigungsvorgang, weil die optimale Getriebestufe 
fiir den Beschleunigungsvorgang bereits eingestellt 
wurde. Dadurch wird ein durch den Fahrer beabsichtig- 
ter zugiger Beschleunigungsvorgang erreicht 

Die Getriebesteuerungseinrichtung kann eine Getrie- 
bestufe basierend auf dem Drosselklappenoffnungsgrad 
und der Fahrzeuggeschwindigkeit oder basierend auf 
der Beschieunigungspedalstellung und der Fahrzeugge- 
schwindigkeit festlegen. Alternativ kann eine Anord- 
nung verwendet werden, bei der eine Getriebestufe ba- 
sierend auf der GrdBe des Motordrehmoments und der 
Fahrzeuggeschwindigkeit bestimmt wird 

Die in Fig. 3 als Diagramm dargestellte Tabelle weist 
einen Hysterese- oder Cbergangsbereich zum Verhin- 
dern von Regelschwingungen auf. Die in durchgezoge- 
nen Linien dargestellten Grenzen werden verwendet, 
wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit V zunimmt, und die 
in gestrichelten Linien dargestellten Grenzen werden 
verwendet, wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit ab- 
nimmt 

Es kann eine Automatik-Getriebevorrichtung mit ei- 
nem stufenlosen Getriebe verwendet werden, wobei in 
diesem Fall die Einrichtung zum Festlegen des Getrie- 
beubersetzungsverhaltnisses anstelle von Getriebestu- 
fen den Bereich von Getriebeubersetzungsverhaltnis- 
sen festlegt. 

Wenn, wie vorstehend beschrieben, ein Beschleuni- 
gungsvorgang in einem Intervall ausgefuhrt wird, in 
dem eine Steuerung ausgefuhrt werden soli, wird durch 
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eine erfindungsgemaBe Fahrzeugsteuerungseinrichtung 
im voraus in Erwanung des nachsten Beschleunigungs- 
vorgangs eine optimale Getriebestufe fur einen Be- 
schleunigungsvorgang eingestellt Dadurch wird eine 
zugige und hochgradig reaktionsschnelle Steuerung von 
Getriebeubersetzungsverhaltnissen ermoglicht, urn der 
Absicht des Fahrers zu entsprechen. 

Die Zuverlassigkeit des Steuerungsablaufs kann au- 
Berdem erhoht werden, indem der Beginn der Steue- 
rung festgelegt wird, nachdem die Absicht des Fahrers, 
einen Verzdgerungsvorgang auszufuhren, basierend 
darauf, ob das Beschleunigungspedal, die Bremse und 
der Blinkers betatigt sind, bestatigt wird 

AuBerdem kann, weil unnotige Schaltvorgange der 
Getriebeschaltstufen unterdruckt werden, die Belastung 
des Getriebes vermindert werden. 

Patentanspriiche 

1. Fahrzeugsteuerungseinrichtung mit: 

einer StraBeninformationserfassungseinrichtung 

zum Erfassen von StraBeninformationen; 

einer Fahrzeugpositionserfassungseinrichtung zum 

Erfassen der Position des Fahrzeugs auf einer Stra- 

Be; 

einer Fahrzeuggeschwindigkeitserfassungseinri- 
chung zum Erfassen der Geschwindigkeit des Fahr- 
zeugs; 

einer Einrichtung zum Festlegen eines Steuerinter- 
valls zum Festlegen eines Intervalls auf der gefah- 
renen StraBe mit einer Kreuzung, in dem eine 
Steuerung ausgefuhrt werden soli, von der Position 
des Fahrzeugs; 

einer Automatik-Getriebevorrichtung zum auto- 
matischen Auswahlen eines Getriebeiibersetzungs- 
verhaltnisses; 

einer Einrichtung zum Regulieren eines Getriebe- 
ubersetzungsverhaltnisses zum Regulieren eines 
oberen Grenzwertes fur Getriebeubersetzungsver- 
haltnisse in dem Intervall, in dem eine Steuerung 
ausgefuhrt werden soli, basierend auf der Fahr- 
zeuggeschwindigkeit; 

einer Fahrtfunktionserfassungseinrichtung zum Er- 
fassen einer Fahrtfunktion des Fahrers; und 
einer Einrichtung zum Einstellen eines Getriebe- 
ubersetzungsverhaltnisses zum EinsteUen des 
durch die Automatik-Getriebevorrichtung ausge- 
wahlten Getriebeiibersetzungsverhaltnisses in ei- 
nem Bereich, der basierend auf einer vorgegebenen 
Fahrtfunktion definiert ist. 

2. Fahrzeugsteuerungseinrichtung nach Anspruch 
1, wobei die durch die Fahrtfunktionserfassungs- 
einrichtung erfaBte Fahrfunktion eine Aktivierung 
eines Beschleunigungspedals, eine Aktivierung ei- 
ner Bremse, oder das Einschalten eines Blinkers ist. 

3. Fahrzeugsteuerungseinrichtung nach Anspruch 1 
oder 2, wobei die Automatik-Getriebevorrichtung 
ein mehrstufiges Getriebe ist 

4. Fahrzeugsteuerungseinrichtung nach Anspruch 1 
oder 2, wobei die Automatik-Getriebevorrichtung 
ein stuf enloses Getriebe ist 
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